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PROCEDE DE COMMANDE D'AU MOINS DEUX ACT10NNEURS D'UN SIEGE. 

_ L'invention conceme un prDc6d§ de oommande tfau 
moins deux actionneurs tfun si^ge. 

Pour amener le si§ge tfune configuration de depart, 
dans laqueile chaque actionneur est dans une position de 
depart jusqu'^ une configuration cible pr§detemiin6e, dans 
laqueile chaque actionneur est dans une position cible pr^ 
determln6e, 11 comporte: 

- une 6tape (106) de determination, pour au moins un 
premier actionneur, d'un profil de Vitesse pour le mouve- 
ment du premier actionneur de sa position de depart ^ sa 
position cible, lequel profil de vltesse est detemnine en fonc- 
tion tfau moins une infomiation concemant le d6placement 
tfau moins un deuxi^me actionneur de sa position de d^art 
k sa position dble, et 

- une 6tape (1 08) de pilotage du premier actionneur sul- 
vant tedit profil determine simultanement au pilotage du 
deuxidme actionneur. 
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La pr6sente invention conceme un proced§ de commande d'au moins 
deux actionneurs d'un sifege pour amener le si6ge d'une configuration de 
depart, dans laquelle chaque actionneur est dans une position de depart, 
jusqu'^ une configuration cible pr6d6termin6e, dans laquelle chaque action- 
5 ' neur est dans une position cible predetemriin6e. 

Un tel si6ge est utilis6 notamment dans les avions de transport de 
passagers. 

Afin d'ameliorer le confort des passagers. de nombreux sieges sont 
munis de dispositifs 6lectriques d'actionnement penmettant de modifier la 

10 configuration du si6ge par deplacement d'elements mobiles de celui-ci. 

il est courant que chaque si6ge comporte un dossier inclinable arti- 
cul6 d une extremite d'une assise, ainsi qu'un repose-jambes articul6 d 
rautre extremity de Tasslse. Le dossier et le repose-jambes sont tous deux 
d^plagabies sous la commande d'un actionneur 6lectrique propre entre une 

15 position sensiblement verticale et position sensiblement horlzontale permet- 
tant ainsi au si^ge de prendre plusieurs configurations. 

En outre, afin d'augmenter la longueur du repose-jambes, il est con- 
nu d'associer d celui-ci un repose-pieds deplagable d coulissement par rap- 
port au repose-jambes, ce repose-pieds etant command^ ^galement par un 

20 actionneur 6lectrique pour son dSplacement par rapport au repose^ambes 
entre une position escamotee et une position 6tendue. 

Le si§ge comporte avantageusement des dispositifs permettant, par 
une commande unique, de provoquer le deplacement du repose-jambes. du 
repose-pieds et du dossier et ce, afin d'amener le si^ge, par cette com- 

25 mande unique, dans une configuration pr6d6termin6e dans laquelle chaque 
el6ment de si^e a une position pred6tennin6e propre d la configuration 
consider6e. 

Par exemple, panmi ces configurations sont pr6vues une configura- 
tion de couchage dans laquelle le dossier et le repose-jambes sont tous 
30 deux horizontaux, le repose-pieds etant etendu et une configuration d'assise 
dans laquelle le dossier et le repose-jambes sont tous deux sensiblement 
verticaux, le repose-pieds 6tant alors dans sa position escamotee. 
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En outre, chacun des actionneurs associ6s aux diff6rentes parties 
mobiles du sl6ge peut §tre command^ indSpendamment des autres, de 
sorts que le si6ge peut §tre amen6 par le passager dans de multiples confi- 
gurations diff6rentes des configurations pr6d§termin6es. 

Lorsque le passager appuie sur une commande penmettant au si^e 
de revenir dans une configuration predetennin6e telle que la position de 
couchage ou la position d'assise, les actionneurs sont mis en route succes- 
sivement afin de d6placer les uns apres les autres les §l6ments du siege 
vers leur position cible. La mise en route de I'un des actionneurs est d6ter- 
min6e par la fin de la phase de fonctionnement d'un autre actionneur. AInsi. 
a cheque instant, seul un actionneur est en mouvement. 

On congoit que le fonctionnement successif des differents action- 
neurs. rend relativement long le passage du si6ge vers la configuration pr§- 
d6tennin6e cholsie. 

II a 6t§ envisage de faire fonctionner simultan6ment tous les action- 
neurs. Toutefols. dans ce cas, on constate qu'en fonction des vitesses pro- 
pres § cheque actionneur et de leur position initiate, les diff6rents 6l6ments 
du sidge ont des mouvements non coordonn§s. Ainsi, certaines configura- 
tions interm6dialres du sl6ge tors de son passage vers la configuration cible 
peuvent §tre extr§mement inconfortables pour ie passager. 

L'inventi'on a pour but de proposer un si§ge de v6hicule. et un pro- 
ced6 de commande de ses actionneurs permettant que le si§ge soit amene 
dans des configurations pr6d6termin6es aussi rapidement que possible, en 
permettant toutefois que ce passage s'effectue de fagon aussi harmonieuse 
que possible pour le passager. 

A cet effet. invention a pour objet un proced6 de commande d'au 
moins deux actionneurs d'un si§ge du type pr6cite. caract6ris6 en ce qu'il 
comports : 

- une 6tape ds dstsmiination, pour au moins un premier actionneur. 
d'un profil de vitesse pour le deplacement du premier actionneur de sa posi- 
tion de depart d sa position cible, dans lequel le profil de vitesse est deter- 
mine en fonction d'au moins une infonnation concemant le mouvement d'au 
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moins un deuxi^me actionneur de sa position de depart a sa position cible, 
et 

* une 6tape de pilotage du premier actionneur suivant ledit profil de- 
tenmine slmultanSment au pilotage du deuxiSme actionneur. 
5 Selon des modes particuliers de mise en oeuvre, le proced6 com- 

porte Tune ou plusieurs des caracteristlques suivantes : 

- ladite information concemant le deplacement est au moins une in- 
formation de position du deuxi6me actionneur ; 

- le profil de vitesse du premier actionneur est d§termin§ en fonction 
10 des positions de depart du premier actionneur et d'au moins le deuxi6me 

actionneur, ainsi que des positions cibles du premier actionneur et d'au 
moins le deuxi^me actionneur ; 

- ladite etape de determination du profil de vitesse du premier action- 
neur comporte une estimation de la duree de deplacement au moins du 

15 deuxi^me actionneur de sa position de depart a sa position cible ; 

- le profil de vitesse du premier actionneur est determine d partir de ia 
dur6e minlmale de ddplacement d'au moins le deuxi^me actionneur de sa 
position de depart d sa position cible ; et 

- le profil de vitesse d'au moins ie premier actionneur est determine 
20 pour que le premier et ie deuxieme actionneurs attelgnent leur position able 

respective simuitanement. 

L'invention a 6galement pour objet un si§ge de v6hicule comportant 
au moins deux actionneurs pour la commando des elements mobiles du 
si^ge : 

25 - des moyens de pilotage independant de cheque actionneur suivant 

un profil de vitesse predetermlnd, et 

- des moyens de commande simultan^e d'au moins deux actionneurs 
pour amener le siege dans au moins une configuration cible pr6ddtermin§e. 
caracteris6 en ce qu'il, pour amener le siege d'une configuration de depart 

30 dans laquelle chaque actionneur est dans une position de depart, jusqu'a 
un configuration able predetermin6e dans laquelle chaque actionneur est 
dans une position cible predetermin6e, des moyens de determination, pour 
au moins un premier actionneur, d'un profil de vitesse pour le deplacement 
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du premier actionneur de sa position de d6part d sa position cible, lequel 
profil de vltesse est determin6 en fonction d'au moins une infonnatlon con- 
cemant le d6placement d'au moins un deuxi§me actionneur de sa position 
de depart d sa position able, et des moyens de pilotage du premier action- 
neur suivant ledit profil determinS simultan6ment au pilotage du deuxieme 
actionneur. 

L'Invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va 
suivre, donn6e uniquement a titre d'exemple et faite en se r6ferant aux des- 
sins sur lesquels : 

- la figure 1 est une vue schematique d'un siege de vehicule selon 
rinventlon ; et 

- la figure 2 est un organigramme explicitant Talgorithme de com- 
mando de deux actionneurs tfun si6ge selon invention. 

Le sifege 10 reprSsente sur la figure 1 est un si6ge de passager d'un 
avion. Ce siSge est fix6 sur le sol 12 de ravion. 

II comporte un pietement 14 solidaire du sol 12 sur lequel repose 
une assise 16 sensiblement horlzontale. A une extr6mit6 de Passise est arti- 
cul6 un dossier 18 deplagable entre une position relev6e sensiblement ver- 
ticale et une position rabattue sensiblement horizontale. 

A {'autre extr6mit6 de Tassise 16, est articul6 un repose-jambes 20 
deplagable entre une position rabattue sensiblement verticale en-dessous 
de I'assise 16 et une position §tendue sensiblement horizontale dans le 
prolongement de I'assise 16. 

Le siege 10 comporte en outre un repose-pieds 22 montfe deplaga- 
ble d coulissement par rapport au repose-jambes 20 dans le prolongement 
de celui-ci. 

Le repose-pieds 22 est d6plagable entre une position escamot^e d 
rinterieur du repose-jambes 20 et une position 6tendue dans laquelle il pro- 
longe celui-ci et est pratiquement totalement sorti. 

Un premier actionneur electrique 24 est monte entre Tassise 16 et le 
repose-jambes 20 afin d'assurer un deplacement de ce demier entre sa po- 
sition rabattue et sa position etendue. 
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De meme, un deuxidme actionneur 26 est pr6vu entre le repose- 
jambes 20 et le repose-pieds 22 afin d'assurer le deplacement du repose- 
pieds entre sa position escamot§e et sa position 6tendue. 

Un troisl^me actionneur 27 est monte entre I'assise 16 et le dossier 
5 18 afin d'assurer le d6placement du dossier entre sa position relevee et sa 
position rabattue. 

Les trois actionneurs ont des vitesses maximales diff6rentes. 
Chacun des trois actionneurs 24. 26 et 27 est aliment6 en courant 
6lectrique depuls une unit6 centrale de pilotage 28. Cette unite de pilotage 
10 est reli6e s6par6ment a chacun des actionneurs 24, 26 et 27 afin d'assurer 
leur pilotage independent. 

En outre, le siege comporte un accoudoir 30, sur lequel est fixe un 
clavier de commande 32 permettant la commando independante des action- 
neurs 24, 26 et 27 afin de provoquer leur d6placement. 
15 Le clavier 32 comporte 6galement des touches permettant au pas- 

sager d'atteindre, par une commande unique agissant sur plusieurs action- 
neurs, une de deux configurations pr6d§terminees. Le nombre de configura- 
tions pr6determin6es du si^ge peut etre r6duit d un ou §tre sup6rieur d trois. 
Dans Texemple consid^r^, le clavier 32 comporte deux boutons cha- 
20 cun associ6 d une configuration pred6tenmin6e. Ces configurations sont une 
configuration d'assise et une configuration de couchage. 

Dans la configuration d'assise. le repose-jambes 20 et le dossier 18 
se trouvent tous deux dans des positions pr6d6termin6es dans les lesquel- 
les ils sont sensiblement verticaux et d^finlssent un angle de 90** avec le 
25 plan de I'assise. Dans cette configuration d'assise, le repose-pieds 22 est 
escamot^ d Tint^rieur du repose-jambes 20. 

Dans la configuration de couchage, le repose-jambes 20 et le dos- 
sier 18 sont dans des positions pr6detemiin6es dans les lesquelies ils pro- 
longent Tassise 16 et s'etendent ainsi sensiblement dans le plan de celle-ci. 
30 Dans cette configuration de couchage. le repose-pieds 22 est dans sa posi- 
tion 6tendue. 

Uunit§ 28 comporte une source 34 d'alimentation des actionneurs. 
Cette demi6re est form6e par exemple d'un transformateur reli6 au r6seau 
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rfallmentation electrique g6n6rale de I'avion par des moyens de connexion 
adaptes. 

Pour chaque actionneur est pr^vue une interface d'altmentation 36, 
38 et 39 assurant ralimentation des actionneurs, respectivement 24, 26 et 
27, d partir de la source d'alimentation 34. Ces interfaces assurent la mise 
en forme du courant d'alimentation des actionneurs en fonction du sens 
d'actionnement souhait6 et d*un profil de vitesse souhaitee pour Tactionneur 
associ^. 

L'ajustement de la vitesse de Tactionneur se fait par exempie par 
modulation d*impulsions d largeur variable, ou toute autre technique adap- 
tee. 

Les interfaces d'alimentation 36. 38 et 39 sont pilot6es par une unite 
de traitement d'informations 40. Cette unit6 40 est reli6e au clavier de com- 
mando 32. afin de recueillir les ordres de commando du passager. 

L'unit6 de traitement d'informations 40 comporte par exempie un mi- 
croprocesseur pemnettant de mettre en oeuvre un programme adapts decrit 
dans la suite de la description. L'unite 40 est propre notamment d d^finir, 
pour chaque actionneur, un profil de vitesse pour une course de deplace- 
ment donn6 et a piloter, en consequence, interface d'alimentation de I'ac- 
tionneur pour quil se dSplace en respectant le profil de vitesse pr^defini. 

Enfin, chaque actionneur 24. 26 et 27 est 6quip6 d'un ou plusieurs 
capteurs de position permettant de determiner d tout instant une information 
representative de la position de I'actionneur. Ces capteurs sont formes par 
exempie par des potentiometres implantes entre les parties fixes et mobiles 
des actionneurs. 

Les capteurs, designSs par la reference 44, 46 et 47 respectivement 
pour les actionneurs 24, 26 et 27. sont relies a I'unite de traitement 
d'informations 40. Ainsi, i'unite 40 est informee en continu de la position de 
chaque actionneur. 

Sur la figure 2 est represente I'organlgramme de la routine mise en 
oeuvre par I'unite de traitement d'informations 40 afin tfamener le si6ge 
d'une configuration de depart quelconque vers une configuration cible choi- 
sie parmi les configurations predeterminees accessibles depuis le clavier 32. 
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Cette routine permet de determiner, pour au moins un actionneur, un 
profil de Vitesse pour le mouvement de cet actionneur de sa position de de- 
part jusqu'd sa position cible. ce profil de vitesse 6tant d6termln6 en fonction 
d'au moins une Information concemant le deplacement d'au moins un 
deuxiftme actionneur de sa position de depart d sa position cible. 

Dans I'exemple consld6r6. la routine est adapt6e afin que tous les 
actionneurs devant agir sur le si6ge pour I'amener dans sa configuration ci- 
ble achevent leur mouvement simultan6ment, aprfes avoir assure chacun le 
deplacement d'un element du si6ge a une vitesse constante. 

A titre d'exemple. on consid6re que ralgorithme est mis en oeuvre 
pour amener le siege vers sa configuration de couchage alors qu'il est dans 
une position quelconque diff6rente de sa position de couchage. 

A I'etape initiale 100. 1'unite de traitement d'infonnations 40 detennine 
la position cible de chacun des actionneurs 24. 26. 27. Ainsi. la position cible 
de cheque actionneur est propre d la configuration d6slr6e. d savoir id la 
configuration de couchage. 

A I'etape suivante 102, I'unit6 de traitement d'infomiations 40 deter- 
mine les positions de depart des actionneurs 24, 26 et 27 en mesurant leur 
position courante. A cet effet, elle recueille les Informations de position four- 
nies par les capteurs 44, 46 et 47. 

A partir des positions de depart de cheque actionneur et de leur posi- 
tion cible. il est calcul§, d l'6tape 104, le maximum des dur6es minlmales de 
parcours pour ces diff§rents actionneurs. A cet effet, la course de deplace- 
ment de chaque actionneur entre sa position de depart et sa position cible 
est dMsee par la vitesse maximale propre d I'actionneur considere. A partir 
de cette dur6e maximale des parcours, la vitesse de chacun des actionneurs 
est calcuiee, d I'etape 106, de sorte que les durees de parcours de chacun 
des actionneurs de leur position de depart e leur position cible solent egales. 

La Vitesse de chaque actionneur est fixee d une valeur constante de- 
finie par le quotient de la course propre a I'actionneur de sa position de de- 
part e sa position cibl divise par la dur6e maximale des parcours definie d 
retape 104. 
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A r§tape 108, les actionneurs du si^ge sont commandes simultan6- 
ment pour leur deplacement chacun d leur vitesse d6finie d l'6tape 106. Le 
fonctionnement des actionneurs a lieu pendant la dur6e maximale de par- 
cours definie d l'6tape 104. 

5 On congoit que, par mise en aeuvre d'un tel algorithme, tous les ele- 

ments de si6ge atteignent leur position cible au m§me instant, am^liorant 
ainsi I'aspect visuel du sl6ge au cours de son deplacement, ainsi que le 
confort du passager. 

Suivant une variante de mise en oeuvre du proced§, les vitesses d6fi- 

10 nies pour cliacun des actionneurs ne sont pas des vitesses constantes sur 
toute la course de d6placement de I'actionneur. Dans ce cas, i'unite de trai- 
tement d'infomiations definit un profil de vitesse suivant la course de I'ac- 
tionneur, ce profil etant defini k partir de lois de vitesse m6moris6es dans 
I'unit6 de traitement d'infomiations 40 qui pemnettent d'amellprer le confort 

15 du passager lors du changement de configuration du si6ge. Le profil de vi- 
tesse de chacun des actionneurs depend du mouvement pr6visionnel d'au 
moins un autre actionneur pour amener le sl6ge dans sa configuration cible. 

Suivant encore un autre mode de mise en oeuvre, les Instants aux- 
quels les differents 6l§ments de sl§ge atteignent leur position cible corres- 

20 pendant d la configuration prM^tennlnSe sont d6cal6s dans le temps sui- 
vant une sequence pr6detennin6e. Pour ce faire, les vitesses de deplace- 
ment de chacun des actionneurs sont calcul6es afin d'obtenir un tel s^quen- 
cement. 



9 



2808175 



REVENIDICATIQNS 

1. - Proc6d6 de commande d'au moins deux actlonneurs (24, 26, 27) 
d'un si6ge (10) pour amener le sISge (10) d'une configuration de d6part, 
dans laquelle chaque aclionneur (24, 26, 27) est dans une position de de- 

5 part, jusqu'^ une configuration cible pred6tenninee, dans laquelle chaque 
actionneur (24, 26, 27) est dans une position cible pr6d6temiin6e, caract6ri- 
s6 en ce qu'il comporte : 

- une 6tape (106) de determination, pour au moins un premier ac- 
tionneur. tf un profil de Vitesse pour le d6placement du premier actionneur de 

10 sa position de depart ^ sa position cible, dans lequel le profil de Vitesse est 
determin6 en fonction tf au moins une information concemant le mouvement 
d'au moins un deuxi6me actionneur de sa position de d6part d sa position 
cible, et 

- une etape (108) de pilotage du premier actionneur suivant ledit profil 
1 5 determine simultanSment au pilotage du deuxi^me actionneur. 

2. - Proc6de selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que ladite in- 
fonnation concemant le dfeplacement est au moins une infomiation de posi- 
tion du deuxieme actionneur. 

3. - Proc6de selon la revendication 2, caract6ris6 en ce que le profil de 
20 Vitesse du premier actionneur est d§terming en fonction des positions de 

depart du premier actionneur et d'au moins ie deuxieme actionneur, ainsi 
que des positions cibles du premier actionneur et d'au moins le deuxi§me 
actionneur. 

4. - Proc6de selon Tune quelconque des revendications pr6cedentes, 
25 caracteris6 en ce que ladite 6tape de determination du profil de Vitesse du 

premier actionneur comporte une estimation de la dur^e de deplacement au 
moins du deuxi&me actionneur de sa position de depart d sa position cible. 

5. - Proc^de selon la revendication 4, caract6ris6 en ce que le profil de 
Vitesse du premier actionneur est determine d partir de la dur^e minimale de 

30 deplacement d'au moins le deuxiSme actionneur de sa position de depart a 
sa position cible. 

6. - Procede selon Tune quelconque des revendications pr6cedentes, 
caracteris6 en ce que le profil de Vitesse d'au moins le premier actionneur 
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est d6termin6 pour que le premier et le deuxl6me actionneurs atteignent leur 
position cible respective simultanSment. 

7.- Si^ge (10) comportant au moins deux actionneurs pour la com- 
mande des Elements mobiles (18. 20) du si§ge : 

- des moyens (36. 38. 39. 40) de pilotage ind6pendant de chaque ac- 
tionneur (24. 26, 27) suivant un profil de vitesse pr§detennin6, et 

- des moyens (32, 40) de commande simultan6e d'au molns deux ac- 
tionneurs (24, 26, 27) pour amener le siege (10) dans au moins une configu- 
ration cible pr6d§termin6e, 

caracl6ris6 en ce qu'il, pour amener le sifege (10) d'une configuration de d6- 
part dans laquelle chaque actionneur (24. 26, 27) est dans une position de 
depart, jusqu'a une configuration cible predetenT»in6e dans laquelle chaque 
actionneur (24, 26, 27) est dans une position cible predeterminee, des 
moyens de detemnlnalion, pour au moins un premier actionneur, d'un profil 
de Vitesse pour le ddplacement du premier actionneur de sa position de d6- 
part d sa position dble, lequel profil de vitesse est d§termin6 en fonction 
d'au molns une information concemant le d6placement d'au molns un 
deuxiftme actionneur de sa position de d6part d sa position cible. et des 
moyens de pilotage du premier actionneur suivant ledit profil d§termin6 si- 
multein6ment au pilotage du deuxidme actionneur. 
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P : document tntercalaire 



T : lh6orte ou pilndpe d b base de rinvention 

E : document de brevel b^n^fidanl cfune date anIMeure 

dladateded6p6tetquin'a616pubri6 qu'd oetle dale 

de d6pM ou qu*& unedate postMeure. 
D : cil6 dans la demande 
L : pour (f aiilves raisons 

A : membre de la mfime fam9e, document correspondaid 



